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Аннотация. В работе рассмотрены характеристики распределенной адаптивной системы обнаружения
карты помех с постоянной вероятностью ложных тревог CMAP-CFAR (clutter map constant false alarm rate)
с использованием правил нечеткого объединения в условиях однородного и неоднородного фона. Предпо-
лагается, что датчики являются идентичными, и цель флуктуирует в соответствии с первой моделью Свер-
линга на фоне белого гауссова шума с неизвестной дисперсией. Каждый детектор рассчитывает значение
функции принадлежности к пространству ложных тревог на основании предыдущих выборок проверяе-
мой ячейки и передает это значение в центр объединения. Эти значения объединяются в соответствии с
правилами нечеткого объединения для получения глобальной функции принадлежности к пространству
ложных тревог. Полученные результаты показали, что наилучшая характеристика эффективности получа-
ется при использовании нечеткого правила «алгебраического произведения», а вероятность обнаружения
существенно возрастает с увеличением количества детекторов.
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1. ВВЕДЕНИЕ
Ницберг (Nitzberg) [1] предложил CFAR
процессор (constant false alarm rate) для опреде-
ления карты пассивных помех при использова-
нии цифровой фильтрации путем обновления
оценочной мощности фона соответствующей
ячейки карты при каждом сканировании.
В этой работе рассмотрена распределен-
ная CFAR система обнаружения карты помех
FCMAP-CFAR (Fuzzy Clutter MAPCFAR) с ис-
пользованием центра объединения нечетких
данных. Проанализирована эффективность
распределенной системы обнаружения, со-
стоящей из N нечетких детекторов CFAR для
различных правил нечеткого объединения, та-
ких как «max» (максимум), «min» (минимум),
«алгебраическая сумма» и «алгебраическое
произведение».
Статья имеет следующую структуру: в
разделе 2 определены математические модели,
выведено выражение в замкнутой форме для
функции принадлежности детектора системы
FCMAP-CFAR. В разделе 3 представлены не-
которые результаты моделирования и их обсу-
ждение. Раздел 4 содержит выводы.
2. МАТЕМАТИЧЕСКАЯ МОДЕЛЬ
Рассматриваемая модель представляет со-
бой нечеткую систему CMAP-CFAR (clutter
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